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(54) Bodenbearbeitungsgerat

(57)  Bodenbearbeitungsgerat mit einem Geréaterah-
men, der sich mittels vorderer und hinterer auf dem Bo-
den abrollender und in Fahrtrichtung gesehen beab-
standet zueinander angeordneter Laufradder und/oder
Walzen abgestitzt und die an dem Geraterahmen an-
geordneten Bodenbearbeitungswerkzeuge in ihrer Ar-
beitstiefe in den Boden fuhren, wobei die Bodenbear-
beitungswerkzeuge gegeniiber dem Gerdterahmen in
aufrechter Richtung verstellbar angeordnet sind. Um
das Bodenbearbeitungsgerat hinsichtlich seiner Ar-
beitsqualitét zu verbessern, ist vorgesehen, dass in der
elektronischen Steuer- und/oder Regeleinrichtung eine

Feldkarte mit ortsspezifischen Angaben zur Eindringtie-
fe der Bodenbearbeitungswerkzeuge im Boden abge-
speichert ist, dass aufgrund der abgespeicherten Daten
die Einstellmittel zwecks Einstellung der Eindringtiefe
ortsspezifisch angesteuert werden, dass die Bedienein-
heit der elektronischen Steuer- und Regeleinrichtung
zumindest ein manuell betatigbares Element aufweist,
mittels welchem die abgespeicherten Daten Ubersteu-
er- und/oder Uberregelbar sind, so dass aufgrund des
manuellen Eingriffes die aufgrund der abgespeicherten
Daten eingestellte Arbeitstiefe der Bodenbearbeitungs-
werkzeuge veranderbar und/oder Ubersteuerbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Bodenbearbeitungs-
gerat gemal des Oberbegriffes des Patentanspruches
1.

[0002] Ein derartiges Bodenbearbeitungsgerat ist be-
reits bekannt. Dieses Bodenbearbeitungsgerat weist ei-
nen zentralen Geraterahmen auf, der an seiner Vorder-
seite und seiner Ruckseite auf dem Boden abrollende
Tiefenfiihrungselemente, die als Laufrader oder Walzen
ausgebildet sind, aufweist. Diese Laufrader oder Wal-
zen sind mittels einer Einstelleinrichtung gegenlber
dem Rahmen in der Héhe verstellbar. An dem Geréte-
rahmen sind Bodenbearbeitungswerkzeuge angeord-
net. Diese Bodenbearbeitungswerkzeuge kénnen
durch die Verstellung der Abstiitzelemente gegentiiber
dem Geraterahmen in ihrer Eindringtiefe in den Boden
eingestellt werden. Auf relativ ebenen Flachen, die kei-
ne Kuppen oder Senken aufweisen, wird eine ausrei-
chend gleichmaRige Tiefenfiihrung bzw. Arbeitstiefe der
Bodenbearbeitungswerkzeuge im Boden erreicht. Ins-
besondere, wenn die vorderen und hinteren Abstltze-
lemente einen relativ groRen Abstand, beispielsweise
von mehr als 3 bis 4 m zueinander aufweisen, kann bei
dem Einsatz auf Flachen, die Kuppen und Senken auf-
weisen, die Arbeitstiefe sehr ungleichmaRig sein.
[0003] DerErfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
gleichmaRige Arbeitstiefe der Bodenbearbeitungswerk-
zeuge sowohl bei dem Uberfahren einer Kuppe wie bei
dem Durchfahren einer Senke zu erreichen.

[0004] Diese Aufgabe wird erfindungsgemafl da-
durch gel6st, dass die Bodenbearbeitungswerkzeuge
gegeniber dem Geraterahmen in aufrechter Richtung
verstellbar angeordnet sind. Aufgrund der verstellbaren
Anordnung der Bodenbearbeitungswerkzeuge gegen-
Uber dem Geraterahmen sind sie gegeniber den Lauf-
radern bzw. den Walzen, auf die sich der Geraterahmen
wahrend der Arbeit auf dem Boden abstlitzt, wahrend
des Arbeitsvorganges verstellbar und kénnen so bei
dem Durchfahren einer Senke abgesenkt und bei dem
Uberfahren einer Kuppe angehoben werden.

[0005] Um diese Einstellung in vorteilhafter Weise zu
verwirklichen, ist vorgesehen, dass die Bodenbearbei-
tungswerkzeuge an einem Zwischenrahmen angeord-
net sind, dass der Zwischenrahmen mit den Bodenbe-
arbeitungswerkzeugen gegeniiber dem Geraterahmen
in aufrechter Richtung verstellbar angeordnet ist, dass
zwischen dem Geraterahmen und dem Zwischenrah-
men Einstellmittel zur Verstellung des Zwischenrah-
mens gegenlber dem Geraterahmen angeordnet sind.
[0006] Um eine automatische Tiefeneinstellung der
Bodenbearbeitungswerkzeuge und so eine automati-
sche Einhaltung der gewiinschten Eingriffstiefe der
Werkzeuge im Boden zu erreichen, ist vorgesehen,
dass den Bodenbearbeitungswerkzeugen ein Sensor
zur Messung der Eindringtiefe der Werkzeuge in dem
Boden zugeordnet ist, dass der Sensor Signale an eine
Steuereinrichtung, die Einstellmittel ansteuert, Gbermit-
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telt, dass aufgrund dieser Signale die Einstellmittel der-
art angesteuert werden, dass die eingestellte Eindring-
tiefe der Werkzeuge in den Boden erhalten bleibt.
[0007] Eine einfache Anordnung des Sensors wird
dadurch erreicht, dass der Sensor an dem Zwischen-
rahmen angeordnet ist.

[0008] Um eine Abarbeitung einer eingespeicherten
Kontur des Feldes in einfacher Weise sicherzustellen,
ist vorgesehen, dass die gewtinschte Tiefe ortspezifisch
mit Hilfe von GPS-Signalen in Anpassung an die Boden-
verhaltnisse veranderbar ist. Aufgrund dieser MalRnah-
men kann in einem Speichermedium die Kontur der FIa-
che koordinatenspezifisch, beispielsweise auf GPS
oder DGPS gestiitzt, abgespeichert werden. Diese un-
terschiedlichen Arbeitstiefen werden dann ortspezifisch
von dem Ortungssystem abgerufen, und dann die Ein-
stellmittel entsprechend angesteuert, so dass die ge-
wiinschte Arbeitstiefe eingestellt wird. Hierbei Gberpruift
dann der Sensor in Echtzeit, ob die von dem abgespei-
cherten System an die Einstellmittel ibermittelten Da-
ten tatsachlich die vorgesehene Arbeitstiefe einstellen
und die gewlinschte Arbeitstiefe eingehalten wird.
[0009] Um das Bodenbearbeitungsgerat hinsichtlich
seiner Arbeitsqualitat zu verbessern, sind die Merkmale
des Patentanspruches 8 vorgesehen. In Folge dieser
MaRnahmen kdnnen erforderlichenfalls die abgespei-
cherten Daten bzgl. der Tiefenflihrung mittels eines ma-
nuellen Eingriffes Ubersteuert werden, falls dies die Ein-
satzbedingungen und die eventuell gednderten Boden-
verhaltnissen erfordern. Des weiteren ist es mdglich,
fehlerhaft abgespeicherte Daten zu Gibersteuern und so-
mit die Arbeitstiefe zu korrigieren, damit eine optimale
und an die tatsachlichen Bedingungen angepasste Bo-
denbearbeitung erfolgen kann. Auch ist es moglich, das
manuelle Ubersteuern abzuspeichern bzw. die abge-
speicherten Daten automatisch zu korrigieren, um so fur
weitere Arbeitsgénge im gleichen oder den folgenden
Jahr mit optimierten Daten die Bearbeitung durchzufiih-
ren.

[0010] Um eine mdglichst optimale Anpassung der
Arbeitstiefe an die gegebenen Verhaltnisse zu ermégli-
chen, ist vorgesehen, dass die Bodenbearbeitungs-
werkzeuge in Teilarbeitsbreitenbereiche aufgeteilt sind,
dass die Arbeitstiefe der Bodenbearbeitungswerkzeuge
bereichsweise mittels der zugeordneten Einstelimittel
veranderbar ist.

[0011] Die sektionsweise Verstellung lasst sich durch
die Merkmale das Patentanspruches 11 in einfacher
Weise verwirklichen.

[0012] Weitere Einzelheiten der Erfindung sind der
Beispielsbeschreibung und den Zeichnungen zu ent-
nehmen. Hierbei zeigen

Fig. 1  ein Bodenbearbeitungsgerat in Seitenansicht,
in Prinzipdarstellung, bei dem Bearbeiten ei-
ner ebenen Flache,

Fig. 2 die Einstellung der Bodenbearbeitungswerk-
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zeuge, wobei das Bodenbearbeitungsgerat ei-
ne Senke durchfahrt,
Fig. 3  die Einstellung der Bodenbearbeitungswerk-
zeuge, wenn das Bodenbearbeitungsgerat ei-
ne Kuppe Uberfahrt und
Fig. 4  ein Bodenbearbeitungsgerat in Seitenansicht,
in Prinzipdarstellung, bei dem Bearbeiten ei-
ner ebenen Flache.

[0013] Das Bodenbearbeitungsgerat weist den zen-
tralen Geraterahmen 1 auf, der an seiner Vorderseite 2
Uber Kupplungselemente 3, beispielsweise einer Deich-
sel oder Dreipunktkupplungselemente, an einen Acker-
schlepper ankuppelbar ist. Des weiteren ist an dem Ge-
raterahmen 1 ein Fahrwerk 4 angeordnet, welches bei
der Arbeit angehoben wird und zum Transport abge-
senkt werden kann, so dass die Bodenbearbeitungs-
werkzeuge 5 aus dem Boden 6 gehoben werden. Auf
der Vorderseite 2 des Geraterahmens 1 sind die vorde-
ren Abstiltzelemente 7, in Form von Laufréddern bzw.
Walzen angeordnet. Diese Abstutzelemente 7 sind ge-
gentber dem Geraterahmen 1 mittels einer nicht darge-
stellten Einstelleinrichtung in der Héhe verstellbar, so
dass eine Grundarbeitstiefe der Bodenbearbeitungs-
werkzeuge 5, die weiter unten erldutert sind, eingestellt
werden kann.

[0014] Aufder Rickseite 8 des Geraterahmens 1 sind
die hinteren Abstilitzelemente 9, die als Laufrader oder
Walzen ausgebildet sind, angeordnet. Diese Abstitze-
lemente 9 sind ebenfalls Gber Einstellmittel gegentber
dem Geraterahmen in der Hohe einstellbar, so dass ei-
ne Grundeingriffstiefe der Bodenbearbeitungswerkzeu-
ge 5 einstellbar ist. Vor den hinteren Abstitzelementen
9 sind Egalisierungselemente 10 in Form von Scheiben
angeordnet. Es kénnen auch Egalisierungselemente in
Form von Zinken oder Planierschienen vorgesehen
sein.

[0015] Zwischen den vorderen und hinteren Abstitz-
elementen 7 und 9, vorzugsweise vor dem Fahrwerk 3,
ist ein Zwischenrahmen 11 angeordnet. An diesem Zwi-
schenrahmen 11 sind die als Grubberzinken ausgebil-
deten Bodenbearbeitungswerkzeuge 5 angeordnet.
Der Zwischenrahmen 11 ist an dem Geraterahmen 1
Uber die Parallelogrammaufhdngung 12 héhenbeweg-
bar und héhenverstellbar angeordnet. Anstelle der Par-
allelogrammfiihrung 12 kann auch eine als Schieberfiih-
rung ausgebildete Aufhdngungsvorrichtung vorgese-
hen sein. Zwischen dem Geraterahmen 1 und dem Zwi-
schenrahmen 11 sind die Einstellmittel 13 angeordnet,
mittels welcher der Zwischenrahmen 11 gegenliber dem
Geraterahmen 1 in der Hohe verstellbar ist. Wahrend
der Bestellarbeit wird das Fahrwerk 4 in die dargestellte
Position gebracht und somit vom Boden 6 abgehoben,
d.h. dass die vorderen und hinteren Abstiitzelemente 7
und 9 das Bodenbearbeitungsgerat auf den Boden 6 ab-
stitzen. Hierbei rollen die Abstltzelemente 7 und 9 auf
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den Boden 6 ab und fihren somit die Bobenbearbei-
tungszinken 5 bodenkonturabhangig in ihrer Eingriffs-
tiefe in den Boden 6.

[0016] Die vorderen und hinteren Abstiitzelemente 7
und 9 sind in einem groRen Abstand, von mehr als 4 m
zueinander angeordnet. Wie insbesondere den Fig.2
und 3 entnehmbar ist, veréndert sich die Eingriffstiefe
der Bodenbearbeitungswerkzeuge 5, die als Zinken
ausgebildet sind, bei dem Durchfahren von Senken (vgl.
Fig.2) und bei dem Uberfahren von Kuppen (vgl. Fig.3).
[0017] Um dennoch eine gleichmaRige Eingriffstiefe
in zuladssigen Toleranzen zu gewahrleisten, wird bei
dem Durchfahren von Senken (vgl. Fig.2) der Zwischen-
rahmen 11 mit den Grubberzinken 5 mittels der Einstell-
einrichtung 13 und der Parallelogrammfiihrung 12 an-
gehoben.

[0018] Beidem Uberfahren von Kuppen, wird der Zwi-
schenrahmen 11 mit den Grubberzinken 5 mittels der
Einstelleinrichtung 13 und der Parallelogrammfiihrung
12 abgesenkt (vgl. Fig.3).

[0019] An dem Zwischenrahmen 11 ist zumindest ein
Sensor 14 angeordnet, der den Abstand zur Boden-
oberflache 5 im Bereich des Zwischenrahmens 11 bzw.
der Bodenbearbeitungswerkzeuge 5 abtastet. Durch
die Messung dieses Abstandes kann die gewlinschte
Eingriffstiefe der Bodenbearbeitungswerkzeuge 5 in
den Boden 6 ermittelt werden. Der Sensor 14 ist mit ei-
ner Steuerungs- und Regelungseinrichtung 15 verbun-
den. In dieser Steuerungs- und Regelungseinrichtung
15 lasst sich Uber eine geeignete Eingabeeinrichtung
die gewlinschte Eingriffstiefe der Bodenbearbeitungs-
werkzeuge 5 in den Boden 6 eingeben. Aufgrund dieser
vorgegebenen Sollwerte und der von dem Sensor 14
Ubermittelten Daten steuert die Steuerungs- und Rege-
lungseinrichtung 15 die Einstellmittel 13, die auf die Par-
allelogrammflihrung 12 und somit auf dem Zwischen-
rahmen 11 einwirken, an und heben den Zwischenrah-
men 11 mit den Werkzeugen 5 an oder senken ihn ab,
um so jeweils die gewlinschte Eingriffstiefe der Werk-
zeuge 5 in den Boden 6 sicherzustellen.

[0020] Somitwird also beim Durchfahren einer Senke
die sich sonst verringernde Arbeitstiefe nachgestellt, d.
h. der Zwischenrahmen 11 mit den Werkzeugen 5 wird
abgesenkt (vgl. Fig. 3), wahrend bei dem Uberfahren
einer Kuppe die an sich zu grol3 werdende Arbeitstiefe
dadurch eingehalten wird, indem der Zwischenrahmen
10 mit den Bodenbearbeitungswerkzeugen 4 angeho-
ben wird (vgl. Fig. 2).

[0021] In der Steuerungs- und Regelungseinrichtung
15 kann eine ortspezifische Geldndekontur, gestitzt auf
GPS-Signalen abgespeichert sein. Hierbei kann die
Steuerung so ausgelegt sein, dass zunachst auf die ab-
gespeicherten Daten zurtickgegriffen wird und die Ein-
stellmittel 13 ortspezifisch entsprechend den abgespei-
cherten Daten angesteuert werden, wobei der Sensor
14 Uberprift, ob die vorgegebene Tiefe eingehalten
wird. Falls der Sensor 14 feststellt, dass die Eingriffstie-
fe der Werkzeuge 5 in dem Boden 6 nicht mit den vor-
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gegebenen Werten Ubereinstimmt, so werden anhand
der von dem Sensor 14 Ubermittelten Daten Uber die
Steuerungseinrichtung 14 die Einstellmittel 13 ange-
steuert, so dass die gewlinschte Arbeitstiefe der Werk-
zeuge 5 eingestellt wird.

[0022] Das Bodenbearbeitungsgerat gemaR Fig. 4
weist den zentralen Geraterahmen 101 auf, der an sei-
ner Vorderseite 102 tiber Kupplungselemente 103, bei-
spielsweise einer Deichsel oder Dreipunktkupplungs-
elemente, an einen Ackerschlepper ankuppelbar ist.
Des weiteren ist an dem Geraterahmen 1 ein Fahrwerk
104 angeordnet, welches bei der Arbeit angehoben wird
und zum Transport abgesenkt werden kann, so dass die
Bodenbearbeitungswerkzeuge 105 aus dem Boden 106
gehoben werden. Auf der Vorderseite 102 des Gerate-
rahmens 101 sind die vorderen Abstiitzelemente 107,
in Form von Laufradern bzw. Walzen angeordnet. Diese
Abstiitzelemente 107 sind gegeniber dem Geraterah-
men 101 mittels einer nicht dargestellten Einstelleinrich-
tung in der Héhe verstellbar, so dass eine Grundar-
beitstiefe der Bodenbearbeitungswerkzeuge 105, die
weiter unten erldutert sind, eingestellt werden kann.
[0023] Auf der Rickseite 108 des Geraterahmens
101 sind die hinteren Abstitzelemente 109, die als Lauf-
rader oder Walzen ausgebildet sind, angeordnet. Diese
Abstltzelemente 109 sind ebenfalls Uber Einstellmittel
gegenuber dem Geraterahmen in der Héhe einstellbar,
so dass eine Grundeingriffstiefe der Bodenbearbei-
tungswerkzeuge 105 einstellbar ist. Vor den hinteren
Abstitzelementen 109 sind Egalisierungselemente 10
in Form von Scheiben angeordnet. Es kénnen auch
Egalisierungselemente in Form von Zinken oder Pla-
nierschienen vorgesehen sein.

[0024] Zwischen den vorderen und hinteren Abstitz-
elementen 107 und 109, vorzugsweise vor dem Fahr-
werk 103, ist ein Zwischenrahmen 111 angeordnet. An
diesem Zwischenrahmen 111 sind die als Grubberzin-
ken ausgebildeten Bodenbearbeitungswerkzeuge 105
angeordnet. Der Zwischenrahmen 111 ist an dem Ge-
raterahmen 101 Uber die Parallelogrammaufhdngung
112 héhenbewegbar und héhenverstellbar angeordnet.
Anstelle der Parallelogrammfiihrung 112 kann auch ei-
ne als Schieberflihrung ausgebildete Aufhadngungsvor-
richtung vorgesehen sein. Zwischen dem Geraterah-
men 101 und dem Zwischenrahmen 111 sind die Ein-
stellmittel 113 angeordnet, mittels welcher der Zwi-
schenrahmen 111 gegeniiber dem Geraterahmen 101
in der Hohe verstellbar ist. Wahrend der Bestellarbeit
wird das Fahrwerk 104 in die dargestellte Position ge-
bracht und somit vom Boden 106 abgehoben, d.h. dass
die vorderen und hinteren Abstltzelemente 107 und
109 das Bodenbearbeitungsgerat auf den Boden 106
abstitzen. Hierbei rollen die Abstlitzelemente 107 und
9 auf den Boden 106 ab und fiihren somit die Bobenbe-
arbeitungszinken 105 bodenkonturabhangig in ihrer
Eingriffstiefe in den Boden 106.

[0025] Die vorderen und hinteren Abstitzelemente
107 und 109 sind in einem grofRen Abstand, von mehr
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als 104 m zueinander angeordnet.

[0026] An dem Zwischenrahmen 111 ist zumindest
ein Sensor 114 angeordnet, der den Abstand zur Bo-
denoberflache 105 im Bereich des Zwischenrahmens
111 bzw. der Bodenbearbeitungswerkzeuge 105 abta-
stet. Durch die Messung dieses Abstandes kann die ge-
wiinschte Eingriffstiefe der Bodenbearbeitungswerk-
zeuge 105 in den Boden 106 ermittelt werden. Der Sen-
sor 114 ist mit einer als Bordcomputer ausgebildeten
Steuerungs- und Regelungseinrichtung 115 verbunden.
In dieser Steuerungs- und Regelungseinrichtung 115
lasst sich Uber eine geeignete Eingabeeinrichtung die
gewlinschte Eingriffstiefe der Bodenbearbeitungswerk-
zeuge 105 in den Boden 106 standortspezifisch einge-
ben. Aufgrund dieser vorgegebenen Sollwerte und der
von dem Sensor 114 Ubermittelten Daten steuert die
Steuerungs- und Regelungseinrichtung 115 die Einstell-
mittel 113, die auf die Parallelogrammfiihrung 112 und
somit auf dem Zwischenrahmen 111 einwirken, an und
heben den Zwischenrahmen 111 mit den Werkzeugen
105 an oder senken ihn ab, um so jeweils die gewtinsch-
te Eingriffstiefe der Werkzeuge 105 in den Boden 106
sicherzustellen.

[0027] In der Steuerungs- und Regelungseinrichtung
115 ist eine ortspezifische Gelandekontur, gestiitzt auf
GPS-Signalen abgespeichert. Hierbei ist die Steuerung
und/oder Regelung so ausgelegt sein, dass zunéchst
auf die abgespeicherten Daten zuriickgegriffen wird und
die Einstellmittel 113 ortspezifisch entsprechend den
abgespeicherten Daten angesteuert werden, wobei der
Sensor 114 Uberprift, ob die vorgegebene Tiefe einge-
halten wird. Falls der Sensor 114 feststellt, dass die Ein-
griffstiefe der Werkzeuge 105 in dem Boden 106 nicht
mit den vorgegebenen Werten lbereinstimmt, so wer-
den anhand der von dem Sensor 114 ibermittelten Da-
ten Uber die Steuerungseinrichtung 114 die Einstellmit-
tel 113 angesteuert, so dass die gewlnschte Arbeitstie-
fe der Werkzeuge 105 eingestellt wird.

[0028] Der Bordcomputer 115 weist zumindest eine
oder mehrere Betatigungstasten oder -felder 116 auf,
Uber welche aufgrund eines in dem Bordcomputer 115
abgespeicherten Programms die in dem Bordcomputer
115 abgespeicherten Daten Ubersteuerund/oder Uber-
regelbar sind, so dass aufgrund des manuellen Eingrif-
fes die aufgrund der abgespeicherten Daten eingestell-
te Arbeitstiefe oder aufgrund der von dem Sensor 114
ermittelten Eindringtiefe veranderbar und/oder Uber-
steuerbar ist.

[0029] Die Bodenbearbeitungswerkzeuge 105 sind in
Teilarbeitsbreitenbereiche aufgeteilt. Hierzu sind meh-
rere Zwischenrahmen 111 nebeneinander angeordnet.
Jeder Zwischenrahmen 111 ist Uber eine Parallelo-
grammfihrung 112 am Rahmen 101 aufgehangt. Zwi-
schen jedem Zwischenrahmen 111 und dem Rahmen
101 sind entsprechende Einstellmittel 113 angeordnet.
Diese Einstellmittel 113 sind jeweils gemeinsam oder
getrennt von dem Bordcomputer 115 ansteuerbar. So-
mit ist die Arbeitstiefe der Bodenbearbeitungswerkzeu-
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ge 105 bereichsweise mittels der zugeordneten Einstell-
mittel 113 Uber den Bordcomputer 115 veranderbar.

Patentanspriiche

1.

Bodenbearbeitungsgerat mit einem Geraterahmen,
der sich mittels vorderer und hinterer auf dem Bo-
den abrollender und in Fahrtrichtung gesehen be-
abstandet zueinander angeordneter Laufrader und/
oder Walzen abgestiitzt und die an dem Geraterah-
men angeordneten Bodenbearbeitungswerkzeuge
in ihrer Arbeitstiefe in den Boden flihren, dadurch
gekennzeichnet, dass die Bodenbearbeitungs-
werkzeuge gegenliber dem Geraterahmen in auf-
rechter Richtung verstellbar angeordnet sind.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Bodenbearbei-
tungswerkzeuge an einem Zwischenrahmen ange-
ordnet sind, dass der Zwischenrahmen mit den Bo-
denbearbeitungswerkzeugen gegeniiber dem Ge-
raterahmen in aufrechter Richtung verstellbar an-
geordnet ist, dass zwischen dem Geraterahmen
und dem Zwischenrahmen Einstellmittel zur Ver-
stellung des Zwischenrahmens gegenitber dem
Geraterahmen angeordnet sind.

Bodenbearbeitungsgerat nach einem oder mehre-
ren der vorstehenden Anspriche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass den Bodenbearbeitungswerk-
zeugen ein Sensor zur Messung der Eindringtiefe
der Werkzeuge in den Boden zugeordnet ist, dass
der Sensor Signale an eine Steuereinrichtung, die
Einstellmittel ansteuert, Gbermittelt, dass aufgrund
dieser Signale die Einstellmittel derart angesteuert
werden, dass die eingestellte Eindringtiefe der
Werkzeuge in den Boden erhalten bleibt.

Bodenbearbeitungsgerat nach den Anspriichen 2
und 3, dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor
an dem Zwischenrahmen angeordnet ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass zusatzlich die Ein-
stelltiefe ortspezifisch mit Hilfe von GPS-Signalen
in Anpassung an die Bodenverhaltnisse verander-
bar ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach einem oder mehre-
ren der vorstehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Bodenkontur in einer Kar-
te ortspezifisch abgespeichert ist, und dass auf-
grund der abgespeicherten Daten die Eindringtiefe
der Werkzeuge in den Boden einstellbar ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach einem oder mehre-
ren der vorstehenden Anspriiche, dadurch ge-
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10.

kennzeichnet, dass mittels des Sensors die Ein-
dringtiefe der Bodenbearbeitungswerkzeuge in den
Boden ermittelbar und bei Abweichungen von der
gewilnschten Eindringtiefe der Zwischenrahmen
mit den Werkzeugen uber die Einstell- und Regel-
einrichtung mittels der Einstellmittel entsprechend
eingestellt wird.

Bodenbearbeitungsgerat mit einem Geraterahmen,
der sich mittels vorderer und hinterer auf dem Bo-
den abrollender und in Fahrtrichtung gesehen be-
abstandet zueinander angeordneter Laufrader und/
oder Walzen abgestitzt und die an dem Geraterah-
men angeordneten Bodenbearbeitungswerkzeuge
in ihrer Arbeitstiefe in den Boden fiihren, wobei die
Bodenbearbeitungswerkzeuge gegeniber dem
Geraterahmen in aufrechter Richtung verstellbar
angeordnet sind, insbesonder nach Anspruch 1 da-
durch gekennzeichnet, dass in der elektroni-
schen Steuer und/oder Regeleinrichtung (115)eine
Feldkarte mit ortsspezifischen Angaben zur Ein-
dringtiefe der Bodenbearbeitungswerkzeuge (105)
im Boden (106) abgespeichert ist, dass aufgrund
der abgespeicherten Daten die Einstellmittel (113)
zwecks Einstellung der Eindringtiefe ortsspezifisch
angesteuert werden, dass die Bedieneinheit der
elektronischen Steuer- und Regeleinrichtung (115)
zumindest ein manuell betatigbares Element (116)
aufweist, mittels welchem die abgespeicherten Da-
ten Ubersteuer- und/oder Uberregelbar sind, so
dass aufgrund des manuellen Eingriffes die auf-
grund der abgespeicherten Daten eingestellte Ar-
beitstiefe der Bodenbearbeitungswerkzeuge (105)
veranderbar und/oder Ubersteuerbar ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 8, da-
durch gekennzeichnet, dass die Bodenbearbei-
tungswerkzeuge (105) in Teilarbeitsbreitenberei-
che aufgeteilt sind, dass die Arbeitstiefe der Boden-
bearbeitungswerkzeuge (105) bereichsweise mit-
tels der zugeordneten Einstellmittel (113) verander-
bar ist.

Bodenbearbeitungsgerat nach Anspruch 9, dass
die Bodenbearbeitungswerkzeuge (105) an Zwi-
schenrahmen (111) angeordnet sind, dass die Zwi-
schenrahmen (111) mit den Bodenbearbeitungs-
werkzeugen (105) gegenliber dem Geraterahmen
(101) in aufrechter Richtung verstellbar angeordnet
ist, dass zwischen dem Geraterahmen (101) und
den Zwischenrahmen (111) Einstellmittel (113) zur
Verstellung des jeweiligen Zwischenrahmens (111)
gegenuber dem Geraterahmen (101) angeordnet
sind, dadurch gekennzeichnet, dass jedem Teil-
arbeitsbreitenbereich ein Zwischenrahmen (111)
zugeordnet ist, das die Zwischenrahmen (111) un-
abhangig voneinander oder gemeinsam mittels der
zugeordneten Einstellmittel (113) verstellbar sind.
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